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(54) Bezeichnung: Vorrichtung zum Fugen von Bauteilen durch Reibschweiflen 

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Vorrich- 
tung zum Fugen von Bauteilen durch Reibschweifien, um- 
fassend eine Schwingplatte sowie einen Antriebsmotor, 
dessen Rotationsenergie in uber einen Doppelexzenter mit 
einer Exzenterwelle und einem relativ zur Exzenterwelle 
bewegbaren Aufienexzenter in Bewegungen entlang von 
Bahnkurven der mit einem Bauteil verbundenen Schwing- 
platte umsetzbar sind, sowie eine zweite Steuereinrich- 
tung. Um wahrend des Schweifivorgangs Frequenz und 
Amplitude der Bewegung in weiten Grenzen variieren zu 1 1 
konnen, wird erfindungsgemafi vorgeschlagen, dass die 
Vorrichtung ein Summiergetriebe mit drei Getriebewellen 
umfasst, wobei Exzenterwelle und Aufienexzenter mit ei- 
ner Eingangswelle und der Abtriebswelle des Summierge- 
triebes verbunden sind, und eine zweite Eingangswelle des 
Summiergetriebes mit der Steuereinrichtung verbunden ist. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum 
Fugen von Bauteilen durch Reibschweiften gemaft 
dem Oberbegriff des Patentanspruchs 1. 

[0002] Neben dem klassischen Reibschweifcverfah- 
ren, bei dem zwei Bauteile in Rotation versetzt wer- 
den und durch eine axiale Kraft miteinander verbun- 
den werden, ist es auch moglich, durch relative Aus- 
lenkung eines oder beider Bauteile auf einer Bahn- 
kurve, beispielsweise einer Kreisbahn oder einer hin- 
und hergehenden Linearbewegung in Verbindung mit 
einer Axialkraft, komplexe Bauteile, die keine rotati- 
onssymmetrischen Fugestellen aufweisen, miteinan- 
der reibzuverschweiften. Bekannt sind diese Verfah- 
ren unter der Bezeichnung Vibrations-, Orbital- oder 
Zirkularreibschweiften. 

[0003] Eine Vorrichtung zur Durchfuhrung eines 
derartigen Reibschweiftverfahrens ist beispielsweise 
aus der gattungsbildenden DE 10 2004 016 613 B4 
bekannt. Die Vorrichtung umfasst einen Schwing- 
kopf, welcher mit einem der Bauteile verbunden ist, 
sowie einen Antriebsmotor, dessen Rotationsenergie 
durch die Vorrichtung in eine Bewegung der 
Schwingplatte entlang von Bahnkurven umgesetzt 
wird. Weiterhin umfasst die Vorrichtung einen Doppe- 
lexzenter mit einer innen liegenden Exzenterwelle 
sowie einem relativ zur Exzenterwelle bewegbaren 
AuGenexzenter. Exzenterwelle und Aufcenexzenter 
legen uber ihre Relativlage zueinander die Schwing- 
weite der Bewegung entlang der Bahnkurve fest. Da- 
bei erfolgt die Verstellung des Auftenexzenters zur 
Exzenterwelle durch eine in der Vorrichtung enthalte- 
ne Steuereinrichtung, welcher eine axiale Bewegung 
einer Steilgewindemutter auf einer Steilgewindespin- 
del innerhalb der Vorrichtung bewirkt. Nachteilig an 
dieser Vorrichtung ist, dass mit Hilfe der Steilgewin- 
demutter, die sich relativ zur Steilgewindespindel be- 
wegt, keine beliebige Einstellung der Frequenz sowie 
der Amplitude der Bewegung der Schwingplatte 
moglich ist. 

[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zu Grunde, 
eine Vorrichtung zum Fugen von Bauteilen durch 
Reibschweiften mit einer Bewegung entlang von 
Bahnkurven vorzuschlagen, mitderen Hilfe beliebige 
Frequenzen sowie Amplituden der Bewegung wah- 
rend des Betriebs der Vorrichtung einstellbar sind. 

[0005] Die Aufgabe wird gelost durch die Merkmale 
des Anspruchs 1. Danach umfasst die Vorrichtung 
ein Summiergetriebe mit drei Getriebewellen, wobei 
Exzenterwelle und Aufcenexzenter mit einer Ein- 
gangswelle und der Abtriebswelle des Summierge- 
triebes verbunden sind. Die zweite Eingangswelle 
des Summiergetriebes ist mit der Steuereinrichtung 
verbunden. Auf diese Weise wird ein umlauffahiges 
Getriebe zwischen den beiden Exzenterwellen zur 



Verfugung gestellt, mit dessen Hilfe beliebige Fre- 
quenzen und Amplituden der Bahnbewegung der 
Schwingplatte und somit des Bauteils wahrend des 
Betriebes der Vorrichtung einstellbar und verander- 
bar sind. Weiterhin wird durch den Einsatz einer sol- 
chen Vorrichtung der Energiebedarf zum Einstellen 
einer bestimmten Exzentrizitat verringert. 

[0006] Ein weiterer Vorteil besteht darin, dass wah- 
rend des Betriebs der Vorrichtung eine stufenlose 
Einstellung von beliebigen Exzentrizitaten des Dop- 
pelexzenters moglich ist. Weiterhin muss, um die 
Vorrichtung zum Stillstand zu bringen, nur die gerin- 
gere rotierende Masse des aufteren Exzenters um 
maximal 180° gedreht werden, wahrend bei der gat- 
tungsgemafcen Vorrichtung grofce rotierende Massen 
abgebremst werden mussen. Durch die Ubersetzung 
zwischen Stellwelle und Exzentern ist eine hohe Ge- 
nauigkeit beim. Einstellen der Phasenlage der Ex- 
zenter relativ zueinander moglich. Auf diese Weise 
wird die Regelung der Schwingweite der Schwing- 
platte stark vereinfacht. 

[0007] Vorteilhafterweise sind die Exzenterwelle 
und eine durch die Steuereinrichtung angetriebene 
Stellwelle koaxial zueinander angeordnet. Auf diese 
Weise wird eine sehr kompakte Bauweise der Vor- 
richtung erreicht (Anspruch 2). 

[0008] In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung 
handelt es sich bei dem Summiergetriebe um ein Pla- 
netengetriebe. Diese Getriebeart stellt eine kompak- 
te, robuste und kostengunstige Ausfuhrung eines 
Summiergetriebes dar (Anspruch 3). 

[0009] Weiterhin ist es vorteilhaft, wenn es sich bei 
dem Summiergetriebe um ein selbsthemmendes Ge- 
triebe handelt. Auf diese Weise wird erreicht, dass 
der zum Betrieb der Vorrichtung notwendige Energie- 
bedarf verringert wird, indem bei konstanter Phasen- 
lage der beiden Exzenter zueinander kein Energiebe- 
darf notig ist (Anspruch 4). 

[0010] Zweckmafcigerweise ist die Steuereinrich- 
tung entweder als Motor oder als Bremse ausgefuhrt. 
Auf diese Weise wird eine hohe Variabilitat der Vor- 
richtung erreicht (Anspruche 5 und 6). 

[0011] Weitere Vorteile und Ausgestaltungen der 
Erfindung gehen aus den ubrigen Unteranspruchen 
sowie aus der Beschreibung hervor. 

[0012] In den Figuren ist die Erfindung anhand meh- 
rerer Ausfuhrungsbeispiele erlautert. 

[0013] Dabei zeigen: 

[0014] Fig. 1 zwei verschiedene Bahnkurven der 
Schwingplatte bei Verdrehung der Stellwelle, 
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[0015] Fig, 2 eine erste Ausfuhrungsform der Vor- 
richtung mit einem einstufigen Planetengetriebe als 
Summiergetriebe, 

[0016] Fig, 3 eine Schnittansicht der Vorrichtung 
aus Fig. 2 . 

[0017] Fig, 4 eine weitere Schnittansicht der Vor- 
richtung aus Fig, 2, bei der die Exzenter um 90° ge- 
geneinander verdreht sind, 

[0018] Fig. 5 eine dritte Schnittansicht der Vorrich- 
tung nach Fag. 2, bei der die Auslenkung der 
Schwingplatte maximal ist, 

[0019] Fig. 6 eine zweite Ausfuhrungsform der Vor- 
richtung mit einem reduzierten zweistufigen Koppel- 
getriebe als Summiergetriebe, 

[0020] Fig, 7 eine dritte Ausfuhrungsform der Vor- 
richtung mit Parallelschubkurbeln zum Ausgleich des 
Achsversatzes, 

[0021] Fig, 8 eine vierte Ausfuhrungsform der Vor- 
richtung mit Exzenterdrehkorpern mit radialer Lager- 
staffelung zum Ausgleich des Achsversatzes, 

[0022] Fig, 9 eine funfte Ausfuhrungsform der Vor- 
richtung mit Exzenterdrehkorpern mit axialer Lager- 
staffelung zum Ausgleich des Achsversatzes sowie 

[0023] Fig, 1Q eine letzte Ausfuhrungsform der Vor- 
richtung, bei der der Achsversatz durch eine Exzen- 
tergetriebestufe ausgeglichen wird. 

[0024] Beim bekannten Rotationsreibschweiftver- 
fahren werden rotationssymmetrische Teile bzw. 
Bauteile mit rotationssymmetrischen Fugestellen mit- 
einander verbunden, indem eines oder beide Bautei- 
le in Rotation versetzt werden und dann durch eine 
axiale Stauchbewegung aufeinander zu bewegt wer- 
den. Nachteilhaft ist dabei die ungleichmaftige Vertei- 
lung der Temperatur uber die Querschnittsflache der 
rotierenden Bauteile, da zur Mitte der Flache hin die 
Geschwindigkeit immer mehr abnimmt. Dies fuhrt zu 
Warmespannungen und, je nach verwendeten Mate- 
rialien, zu schlechter Verbindungsqualitat. Weiterhin 
konnen auf diese Weise nur Bauteile mit annahernd 
rotationssymmetrischer Geometrie gefugt werden. 

[0025] Es ist daher sinnvoll, ein Bauteil 3 entlang 
von Bahnkurven 11 zu beweaen. Faa B 1 zeiat exemo- 
larisch den Verlauf zweier Bahnkurven 11 eines Bau- 
teils 3 auf der Querschnittsflache 4 des Bauteils 3 
beim Verstellen der Exzentrizitat von einer maxima- 
len Auslenkung auf Null und umgekehrt. Neben den 
hierdargestellten Uberlagerungen von Exzenter- und 
Kreisbewegungen konnen dies auch beispielsweise 
hin- und hergehende Linearbewegungen sein. Diese 
Verfahren sind unter der Bezeichnung Vibrations-, 



Orbital- oder Zirkular-ReibschweiGverfahren be- 
kannt. Im Folgenden wird eine Vorrichtung 1 zur 
Durchfuhrung dieses Verfahrens in mehreren Aus- 
fuhrungsformen vorgestellt. 

[0026] Fla. 2 zeigt eine erste Ausfuhrungsform die- 
ser Vorrichtung 1. Aufgabe der Vorrichtung 1 ist es, 
eine Schwingplatte 7, welche mit einem der Bauteile 
3, 5 verbunden ist, in die oben vorgestellte Bewegung 
entlang von Bahnkurven 11 zu versetzen. Diese Be- 
wegung wird dabei erreicht durch einen Doppelex- 
zenter 13, welcher aus einer innenliegenden Exzen- 
terwelle 15 und einem darauf gelagerten, in radialer 
Richtung relativ zur Exzenterwelle 15 bewegbaren 
Auftenexzenter 17 besteht. Die innenliegende Ex- 
zenterwelle 1 5 wird durch einen Antriebsmotor 9 uber 
eine Antriebswelle 10 angetrieben. 

[0027] Die beiden aufeinander gelagerten Exzenter 
15, 17 sind dabei uber ein Summiergetriebe 21 mit- 
einander verbunden. Das Summiergetriebe 21 ist in 
diesem Beispiel als Planetengetriebe 31 mit einem 
Hohlrad 39, einem Sonnenrad 41 in der Mitte und da- 
zwischen liegenden, mit Hohlrad 39 und Sonnenrad 
41 kammenden Planetenradern 36 ausgefuhrt. Die 
Planetenrader 36 sind mit einem Planetentrager 37 
verbunden. Das Summiergetriebe 21 ist daher ein 
umlauffahiges Getriebe mit drei Getriebewellen 23, 
25, 27, wobei eine mit dem Sonnenrad 41, eine mit 
dem Planetentrager 37 und die dritte mit dem Hohl- 
rad 39 verbunden ist. 

[0028] Die Antriebswelle 10 bzw. die angetriebene 
Exzenterwelle 15 stellt dabei eine mit dem Planeten- 
trager 37 verbundene Eingangswelle 25 des Plane- 
tengetriebes 31 dar. 

[0029] Neben dem Antriebsmotor 9 umfasst die Vor- 
richtung 1 eine Steuereinrichtung 19, welche uber 
eine Stellwelle 20, die koaxial zu der Antriebswelle 1 0 
ausgefuhrt ist, mit dem Sonnenrad 41 verbunden ist. 
Die Stellwelle 20 bildet damit die zweite Eingangs- 
welle 23 des Planetengetriebes 31. 

[0030] Als Abtriebswelle 27 des Planetengetriebes 
dient der Auftenexzenter 1 7. Dieser ist uber Ubertra- 
gungsbolzen 22 mit dem Hohlrad 39 verbunden. 

[0031] Wahrend des Betriebs der Vorrichtung 1 wird 
die Exzenterwelle 15 uber den Antriebsmotor 9 ange- 
trieben. Wird nun die Stellwelle 20 uber die Steuer- 
einrichtung 19, die in diesem Ausfuhrungsbeispiel als 
rotatorischer Motor 33 ausgelegt ist, mit der gleichen 
Drehzahl wie die Exzenterwelle 15 angetrieben, lau- 
fen beide Exzenter 15, 17 mit der gleichen Drehzahl. 
Bei konstanter Phasenlage der beiden Exzenter 15, 
17 (d.h. keine Relativbewegung im Summiergetriebe) 
verandert sich die Auslenkung (Exzentrizitat) der 
Schwingplatte 7 nicht. Die Auslenkung ist also von 
der relativen Winkelstellung (Phasenlage) der beiden 
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Exzenter 15, 17 abhangig. Wird die Stellwelle 20 mit 
einer von der Drehzahl der Antriebswelle 10 abwei- 
chenden Drehzahl angetrieben, sofindet eine Veran- 
derung der Phasenlage der beiden Exzenter zuein- 
ander statt, wodurch die Schwingplatte 7 entspre- 
chend ausgelenkt wird. 

[0032] Vorteilhafterweise ist das Getriebe 21, 23 
selbsthemmend. So wird die Stellwelle 20 bei Bewe- 
gung der Antriebswelle 10 mitgerissen, solange an 
ihr kein Moment angelegt wird, und muss nicht durch 
einen gesonderten Antrieb angetrieben werden. In 
diesem Fall kann die Steuereinrichtung 19 auch ein- 
fach als Bremse 35 ausgelegt sein. 

[0033] In den Fsa, 3 bis Fia. 5 sind Schnittansichten 
durch E&lJL in verschiedenen Betriebszustanden 
dargestellt. 

[0034] Fig. 3 zeigt zunachst die Stellung, in der kei- 
ne Auslenkung der Schwingplatte 7 sowie des Bau- 
teils 3 stattfindet. Exzenterwelle 15 und Auftenexzen- 
ter 17 sind dabei um 180° gegeneinander verdreht. 
Die am Auftenexzenter 17 befestigten Ubertragungs- 
bolzen 22 greifen dabei in Bohrungen 51 ein, die am 
Hohlrad 39 angebracht sind, und gleichen einerseits 
die radialen Relativbewegungen von Exzenterwelle 
1 5 und Aufcenexzenter 1 7 aus, die bei deren relativer 
Verdrehung zueinander auftreten, und ubertragen 
andererseits die Drehbewegungen. Um dies zu ge- 
wahrleisten, betragt der Durchmesser einer Bohrung 
51 die Summe des Durchmessers des Ubertragungs- 
bolzens 22 und dem zweifachen der Exzentrizitat 53 
der beiden Exzenter 15, 17 zuzuglich eines Zugabe- 
wertes, um Spiel zwischen Bohrung 51 und Ubertra- 
gungsbolzen 22 zu gewahrleisten. 

[0035] Fics- 4 zeigt eine ahnliche Schnittansicht bei 
einer relativen Verdrehung der beiden Exzenter 15, 
17 zueinander um 90°, was einer mittleren Auslen- 
kung der Schwingplatte 7 entspricht. 

[0036] Qgb Jj zeigt die Schnittansicht bei der maxi- 
malen Auslenkung der Schwingplatte 7. Hierbei sind 
die beiden Exzenter 1 5, 1 7 gar nicht zueinander ver- 
dreht. Dies entspricht der maximalen Auslenkung. 

[0037] Mit der vorgestellten Vorrichtung 1 ist es 
moglich, die Exzentrizitat und somit die Bewegung 
der Schwingplatte 7 wahrend des Betriebs stufenlos 
einzustellen. Die grofce rotierende Masse der An- 
triebswelle 10 lauft wahrend des Betriebs der Vorrich- 
tung 1 kontinuierlich um und muss nicht standig ab- 
gebremst und beschleunigt werden, lediglich die 
Auslenkung der beiden Exzenter 15, 17 zueinander 
muss geandert werden zwischen dem fur das 
Schweifcen erforderlichen Wert und dem Wert Null. 
Zum Einstellen einer Null-Auslenkung nach dem 
Schweiften muss nur die geringe rotierende Masse 
des Auflenexzenters 1 7 um maximal 1 80° zur Exzen- 



terwelle 15 gedreht werden, sodass relativ wenig En- 
ergie eingesetzt werden muss. 

[0038] Weiterhin ist durch die Ubersetzung durch 
das Summiergetriebe 21 zwischen der Stellwelle 20 
und den beiden Exzentern 15, 17 eine hohe Genau- 
igkeit beim Einstellen deren Phasenlage zueinander 
realisierbar. Die Ubersetzung vom Stelleingang (Son- 
ne) zu Hohlrad und Planetentrager reduziert gleich- 
zeitig das am Stellaktor wirkende Moment und verrin- 
gert somit dessen Baugrofte. 

[0039] Fig, 8 zeigt eine weitere Ausfuhrungsform 
der Vorrichtung 1 . Hier ist als Summiergetriebe 21 im 
Gegensatz zu dem einstufigen Planetengetriebe 31 
aus den Fia, 2 bis FSa, 5 ein reduziertes zweistufiges 
Koppelgetriebe vorgesehen, welches zwei koaxiale 
Hohlrader 39, 43, welche eine unterschiedliche Zah- 
nezahl bei gleichem Durchmesser aufweisen, sowie 
ein zentrales Sonnenrad 41, welches mit der Stell- 
welle 20 und damit mit der Steuereinrichtung 19 ver- 
bunden ist, umfasst. Dabei ist das erste Hohlrad 39 
mit der angetriebenen Exzenterwelle 15 und das 
zweite Hohlrad 43 uber die Ubertragungsbolzen 22 
mit dem Aufcenexzenter 17 verbunden. Die Kraftu- 
bertragung im Summiergetriebe 21 erfolgt uber lose 
zwischen Sonnenrad 41 und die beiden Hohlrader 
39, 43 eingelegte Planetenrader 36 mit einer durch- 
gehenden Verzahnung, welche mit beiden Hohlra- 
dern 39, 43 kammen. Fig. 6 zeigt dabei die Stellung, 
in der beide Exzenter 15, 17 um 180° zueinander ver- 
dreht sind. Dieses Getriebe kann (zwischen den bei- 
den Hohlradern) selbsthemmend ausgefuhrt werden. 
Bei konstanter Phasenlage ist keine Energiezufuhr 
am Stellaktor erforderlich. 

[0040] Die genaue Funktionsweise dieses zweistufi- 
gen Planetengetriebes ist in einem anderen Zusam- 
menhang in der DE 10 2004 057 926 A1 erlautert. 

[0041] Ein Problem bei beiden bisher vorgestellten 
Ausfuhrungsbeispielen der Vorrichtung 1 stellt der 
Achsversatz 45 der Achsen von Exzenterwelle 15 
und Aufcen exzenter 17 dar. Neben den bisher darge- 
stellten Ubertragungsbolzen 22 zeigt Hj&JT eine Aus " 
gleichsmoglichkeit durch Parallelschubkurbeln 46, 
die auf einer Seite an einem Anlenkpunkt 55 mit dem 
Hohlrad 39 und auf der anderen an einem zweiten 
Anlenkpunkt 57 mit dem Auftenexzenter 17 verbun- 
den sind, in einer Seiten- und einer Schnittansicht. 
Wahrend eines Umlaufs der Exzenter 15, 17 be- 
schreiben die Anlenkpunkte 55, 57 der Parallel- 
schubkurbeln 46 Kreisbahnen, welche um den Be- 
trag der Exzentrizitat 53 der Exzenter 15, 17 zueinan- 
der versetzt sind. 

[0042] Fj g -JS zeigt eine Ausfuhrungsform, bei wel- 
cher der Achsversatz 45 durch exzentrische Drehkor- 
per mit radialer Lag erstaffe lung ausgeglichen wird. 
Hier sind zwischen dem Hohlrad 39 und zwischen 
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den mit dem Auftenexzenter 17 verbundenen Uber- 
tragungsbolzen 22 sowie zwischen den Ubertra- 
gungsbolzen 22 und dem Gehause jeweils Exzenter- 
drehkorper 47, 47' mit der gleichen Exzentrizitat 53 
wie die beiden Exzenter 15, 17 uber Lagerringe 59 
gelagert, welche dadurch bei einer relativen Verdre- 
hung der beiden Exzenter 15, 17 zueinander den 
Achsversatz 45 ausgleichen. 

[0043] Ha„ 9 zeigt eine ahnliche Anordnung zum 
Ausgleich des Achsversatzes 45. Hier sind zwei axial 
gestaffelte Exzenterdrehkorper 47, 47' vorgesehen, 
von denen einer mit dem Hohlrad 39 und einer mit 
dem Aufcenexzenter 17 verbunden ist. Der Abstand 
der Lagerringe 59 dieser Exzenterdrehkorper 47, 47' 
entspricht wieder der Exzentrizitat 53. Aus Reibungs- 
und Verschleifcgrunden werden vorzugsweise Walz- 
lager eingesetzt. 

[0044] Fig. 16 zeiatein letztes Ausfuhrungsbeispiel, 
bei dem der Ausgleich des Achsversatzes 45 durch 
eine Exzentergetriebestufe 49 erfolgt. Hier ist ein ers- 
tes Exzentergetriebe 61 (gekennzeichnet durch ei- 
nen gestrichelten Kasten) vorgesehen, welches wie- 
derum zwei Hohlrader 39, 43 umfasst, die bei glei- 
chem Durchmesser unterschiedliche Zahnezahlen 
aufweisen (siehe Ausfuhrungsbeispiel nach Fig. 6). 
Ein Hohlrad 43 ist dabei mit der Exzenterwelle 15 ver- 
bunden. Ein erstes Planetenrad 63, welches sich auf 
der ebenfalls exzentrisch ausgefuhrten Stellwelle 20 
mit der Exzentrizitat 53 befindet, greift in beide Hohl- 
rader 39, 43 ein. Der Ausgleich des Achsversatzes 
45 zwischen Exzenterwelle 15 und Aufcenexzenter 
17 erfolgt durch ein zweites Planetenrad 65, welches 
ebenfalls mit dem zweiten Hohlrad 39 kammt und mit 
dem Auftenexzenter 17 verbunden ist. 

[0045] Die Erfindung ist nicht beschrankt auf die 
vorgestellten Ausfuhrungsbeispiele. Vielmehr ist es 
beispielsweise moglich, andere, beliebige Bahnkur- 
ven 11 der Schwingplatte 7 mit der Vorrichtung 1 zu 
realisieren. 

[0046] Weiterhin sind neben den dargestellten Pla- 
netengetrieben 31 beliebige andere Summiergetrie- 
be 21 vorstellbar. 

Patentanspruche 

1. Vorrichtung zum Fugen von Bauteilen (3, 5) 
durch Reibschweifcen, umfassend eine Schwingplat- 
te (7) sowie einen Antriebsmotor (9), dessen Rotati- 
onsenergie uber einen Doppelexzenter (13) mit einer 
Exzenterwelle (15) und einem relativ zur Exzenter- 
welle (15) bewegbaren Aufcenexzenter (17) in Bewe- 
gungen entlang von Bahnkurven (11) der mit einem 
Bauteil (3) verbundenen Schwingplatte (7) umsetz- 
bar sind, sowie einer Steuereinrichtung (19), da- 
durch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung (1) ein 
Summiergetriebe (21) mit drei Getriebewellen (23, 



25, 27) umfasst, wobei Exzenterwelle (15) und Au- 
ftenexzenter (17) mit einer Eingangswelle (23, 25) 
und der Abtriebswelle (27) des Summiergetriebes 
(21) verbunden sind, und eine zweite Eingangswelle 
(25, 23) des Summiergetriebes (21) mit der Steuer- 
einrichtung (19) verbunden ist. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Exzenterwelle (15) und eine 
durch die Steuereinrichtung (19) angetriebene Stell- 
welle (20) koaxial zueinander angeordnet sind. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass es sich bei dem Summierge- 
triebe (21) um ein Planetengetriebe (31) handelt. 

4. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, dass es sich bei dem Sum- 
miergetriebe (21) um ein selbsthemmendes Getriebe 
handelt. 

5. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Steuereinrichtung 
(19) als Motor (33) ausgefuhrt ist. 

6. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Steuereinrichtung 
(19) als Bremse (35) ausgefuhrt ist. 

7. Vorrichtung nach einem der Anspruche 3 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Exzenterwelle 
(1 5) mit dem Planetentrager (37), der Auftenexzenter 
(17) mit dem Hohlrad (39) sowie die Steuereinrich- 
tung (19) mit dem Sonnenrad (41) des Planetenge- 
triebes (31) verbunden ist. 

8. Vorrichtung nach einem der Anspruche 3 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, dass das Summiergetriebe 
(21) als zweistufiges Planetengetriebe (31) ausgebil- 
det ist mit einem mit der Exzenterwelle (15) verbun- 
denen Hohlrad (39), einem mit dem Aufcenexzenter 
(17) verbundenen zweiten Hohlrad (43), einem mit 
der Steuereinrichtung (19) verbundenen Sonnenrad 
(41) sowie einem Planetenrad (36), das mit beiden 
Hohlradern (39, 43) sowie mit dem Sonnenrad (41 ) in 
Eingriff steht. 

9. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 8, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung (1) 
zum Ausgleich des Achsversatzes (45) zwischen der 
Exzenterwelle (15) und dem Aufcenexzenter (17) Pa- 
rallelschubkurbeln (46) umfasst. 

10. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 
8, dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung (1) 
zum Ausgleich des Achsversatzes (45) zwischen der 
Exzenterwelle (15) und dem AuGenexzenter (17) Ex- 
zenterdrehkorper (47, 47') mit radialer Lagerstaffe- 
lung umfasst. 
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11. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 
8, dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung (1) 
zum Ausgleich des Achsversatzes (45) zwischen der 
Exzenterwelle (15) und dem Aufcenexzenter (17) Ex- 
zenterdrehkorper (47, 47') mit axialer Lagerstaffelung 
umfasst. 

12. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 
8, dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung (1) 
zum Ausgleich des Achsversatzes (45) zwischen der 
Exzenterwelle (15) und dem Auftenexzenter (17) 
eine Exzentergetriebestufe (49) umfasst. 

Es folgen 5 Blatt Zeichnungen 
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ABSTRACTED— PUB— NO : DE 102006051627 Al 
BASIC-ABSTRACT : 

NOVELTY - The device for joining components through 
friction welding, comprises an oscillating plate (7), a 
drive motor (9), whose rotational force moves via a double 
cam (13) with a cam shaft (15), a control device, and a 
summation gear (21) with three drive shafts. An outer cam 
is relatively movable to the camshaft along the web curves 
with a component connected to the oscillating plate. The 
camshaft and the outer cam are connected with an input 
shaft and the drive shaft of the summation gear. A second 
input shaft of the summation gear is connected with the 
control device. 

DESCRIPTION - The device for joining components through 
friction welding, comprises an oscillating plate (7), a 
drive motor (9), whose rotational force moves via a double 
cam (13) with a cam shaft (15), a control device, and a 
summation gear (21) with three drive shafts. An outer cam 
is relatively movable to the camshaft along the web curves 
with a component connected to the oscillating plate. The 
camshaft and the outer cam are connected with an input 
shaft and the drive shaft of the summation gear. A second 
input shaft of the summation gear is connected with the 
control device. The camshaft and a position shaft propelled 
by the control device are arranged coaxially to each other. 
The device has a planetary gear in the summation gear. The 
control device is led as motor and brake. The camshaft is 
connected with the planetary gear, the outer cam, a hollow 
wheel and the control device connected with a sun wheel of 
the planetary gear. The summation gear is formed as two 
stages planetary gear connected with second hollow wheel 
and a planetary wheel. The hollow wheels are connected with 
the sun wheel in interference. The device comprises a 
parallel shear crank, a cam drive stage for balancing the 
axis offset between the cam shaft and the outer cam, and a 
cam rotational body with radial and axial bearing stagger. 

USE - Device for joining of components through friction 
welding (claimed) . 
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ADVANTAGE - The device is constructed in simple manner and 
ensures effective joining of components by reducing the 
operating cost. 

DESCRIPTION OF DRAWING (S) - The drawing shows a device for 
joining of components through friction welding. 

Oscillating plate (7) 

Drive motor (9) 

Double cam (13) 

Cam shaft (15) 

Summation gear. (21) 
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